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Tablier peseur monobloc autonome 





(57) L'invention est relative a un tablier peseur mo- 
nobloc (l)comportant essentiellementdes fourches (2), 
des bras de liaison (3,4), des capteurs (7), intercales 
entre lesdites fourches, et un bottier de raccordement 
(8) contenant une unite de conversion analog ique/nu- 
merique et un micro-controleur interpretant les mesures 
et transmettant les resultatsa un indicateurde poids (9). 

L'ensemble, selon l'invention, secaracterise essen- 
tiellement en ce que : 



I'unite de conversion A/N est realisee au moyen 
d'un convertisseur multi-voies eff ectuant des mesu- 
res simultanees des divers capteurs (7); 
le micro-controleur effectue automatiquement le re- 
glage des angles; 

les r^sultats des mesures sont transmis k I'indica- 
teur de poids (9) par une liaison infrarouge du type 
emetteur/recepteur (13,14). 
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Description 

(.'invention est relative k un tablier peseur monobloc 
du genre comportant des fourches, des bras de liaison 
reliant lesdites fourches, d'autres bras de liaison relies 
de maniere coulissante k des chemins de roulement ap- 
partenant k deux mats, des capteurs, generalement k 
jauge de contrainte, intercales entre lesdites deux se- 
ries de bras de liaison, un boTtier de raccordement, so- 
lidaire du tablier mobile, interpretant les mesures et 
transmettant les resultats a un indicateur de poids soli- 
daire du support auquel lesdits mats sont relies. 

Les tabliers connus du genre en question, qui sont 
generalement fixes, par hntermediaire de leurs mats, 
soit a une paroi fixe, soit k un engin mobile (chariot 6le- 
vateur, gerbeur) comportent generalement : 

un boTtier de raccordement analogique qui utilise, 
pour le r6glage des angles, une methode empiri- 
que, mettant en oeuvre des moyens du type poten- 
tiometres Slectriques, qui consiste k placer succes- 
sivement aux quatres coins du recepteur de charge, 
une masse, qui represente en general 1/3 de la 
charge totale, et a effectuer I'equilibrage des cap- 
teurs, capteur par capteur, gr&ce aux potentiome- 
tres, et d'operer ainsi par iteration jusqu'& I'obten- 
tion de I'equilibre parfait : cette methode est longue 
(plusieurs heures en fonction de la charge), princi- 
palement a cause des problemes lies aux transferts 
de charges; 

une liaison boTtier-support par cable, puisque nous 
sommes en sortie analogique, avec les inconve- 
nients engendres par ce type de liaison qui s'effec- 
tue entre des pieces mobiles et des pieces fixes; 
une alimentation du boitier a partir d'une batterie 
qui se trouve sur la partie fixe de I'ensemble. 

De tels dispositifs manquent de performances et de sou- 
plesse en particulier pour configurer le systeme k partir 
du boitier analogique. 

L'invention vise done k realiser un tablier peseur 
monobloc qui elimine ces divers inconvenients et qui se 
caracterise en ce qu'il comporte essentiellement : 

un boitier de raccordement k traitement numerique 
qui fait la sommation simultanee des mesures des 
capteurs eliminant ainsi les problemes lies aux 
transferts de charges et simplifiant la methode en 
ne pla^ant la charge qu'une seule fois aux quatres 
angles (r£glage beaucoup plus rapide). 
une liaison boTtier-support fixe par emetteur/recep- 
teur& faisceau directif infrarouge puisque les infor- 
mations sont codees en numerique (mesure du 
poids, tension de la batterie); 
un tiroir batterie interchangeable, solidaire du ta- 
blier, qui alimente les capteurs, le boitier et I'emet- 
teur infrarouge; 

un micro-contrdleur, appartenant au boTtier, qui ge- 



re les mesures ( k partir de I'algorithme de reglage 
des angles qui a ete calcule et memorise), le stoc- 
kage des divers parametres, le mode de mesure, le 
mode de configuration du systeme.etc. 

5 

Les caracteristiques et les avantages de l'invention 
vont apparaitre plus clairement k la lecture de la des- 
cription detaillee qui suit d'au moins un mode de reali- 
sation pref6r6 de celle-ci donne k titre d'exemple non 
io limitatif et represente aux dessins annexes. 
Sur ces dessins : 

la figure 1 est une vue en perspective d'un tablier 
peseur monte sur un chariot elevateur; 
la figure 2 est un schema synoptique des compo- 
sants et fonctions du boitier de raccordement. 

Le tablier peseur monobloc ( 1 ) represente aux figu- 
res comporte des fourches (2), des bras de liaison (3) 
reliant lesdites fourches, des bras de liaison (4) relies 
de maniere coulissante & des chemins de roulement (5) 
appartenant k deux mats (6), des capteurs (7), genera- 
lement k jauge de contrainte, intercales entre lesdits 
bras de liaison (3) et (4), un boTtier de raccordement (8), 
solidaire du tablier mobile (3,4), interpretant les mesu- 
res et transmettant les resultats a un indicateur de poids 
(9) solidaire du support (10) auquel les mats (6) sont 
fixes. 

Le boTtier (8) comporte une unite de conversion analo- 
gique/num6rique (11) multivoies , apte&traiter simulta- 
nement les mesures provenant des divers capteurs (7), 
et un micro-controleur (12) apte k effectuer automati- 
quement les reglages des angles, a configurer le fonc- 
tionnement du module, a faire la moyenne des valeurs 
converties et k stocker les divers parametres de fonc- 
tionnement. 

La liaison entre ledit boTtier de raccordement (8) et les 
mats (6),s'effectue par emetteur (13)/recepteur (14), k 
faisceau directif infrarouge, qui transmet, k I'indicateur 
de poids (9), les informations numeriques provenant du- 
dit boTtier (8). 

Le boTtier de raccordement (8) peut etre utilise meme 
dans le cas d'un seul capteur. 

Le tablier mobile (3,4) peut comporter un tiroir batterie 
(15) interchangeable apte a alimenter les capteurs (7), 
le boTtier (8) et I'emetteur infrarouge (13). 
L'Smetteur (13) est par exemple fixe au bras de liaison 
(4) et le recepteur (14) a la base du m§t (6), dans I'aii- 
gnement Tun de I'autre. 

Le signal donnant la tension de la batterie rechargeable 

(1 5) est relie au boTtier de raccordement (8) qui transmet 
ledit signal numerise a I'indicateur de poids (9). 
Le boTtier comporte en outre, en amont du convertisseur 
(1 1 ), pour chaque capteur (7), un module d'amplification 

(1 6) precede d'un filtre passe-bas passif , ayant une fre- 
quence de coupure de 20 Hz, et suivi d'un filtre actif du 
deuxieme ordre, centre sur 5 Hz. 
Le convertisseur (11) comporte en interne un filtre nu- 
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merique passe-jbas a frequence de coupure program- 
mable." 

Le micro-controleur (12) est associe : 

a un module (17) de stockage des parametres du 
type "EEPROM"; 

a un module (18) de configuration du fonctionne- 
ment de I'ensemble, comportant un bouton pous- 
soir de prise de mesure des valeurs des capteurs 
lors du reglage des angles, des interrupteurs aptes 
a seiectionner le mode de fonctionnement et des 
n LED° de visualisation associes auxdits interrup- 
teurs; 

a une carte de sortie RS 232 (19). 

Uemetteur (1 3) est fixe au tablier (3,4) par I'intermediai- 
re d'un bras (21). La liaison recepteur (14) - indicateur 
(9) se fait par un cable (22). 

Le reglage des angles se fait simplement enappliquant 
successivement 1/3 de la portee maximale sur chacun 
des 4 angles et en validant, avec le bouton poussoir du 
module (18), les prises de mesure simultan6es des 4 
capteurs (grace au convertisseur A/N multivoies) et leur 
memorisation instantanee. 

Une fois le tour des angles eff ectue, le micro-controleur 
(12) calcule automatiquement Palgorithme de reglage 
(qui prend en compte les transferts de charges) et en 
stocke les parametres. Cet algorithme est ensuite ap- 
plique automatiquement a chaque calcul de la moyenne 
des signaux. 

Le microcontroleur assure le traitement et la mise en 
forme des mesures. 

II sert a initialiser le convertisseur en programmant no- 
tamment sa frequence de coupure et a recuperer le re- 
sultat de la conversion des 4 voies. 

faire la moyenne (cas de plusieurs capteurs) des 
valeurs converties en tenant compte du reglage des 
angles; 

envoyer le resultat de la moyenne au format RS 
232; 

calculer I'algorithme de reglage des angles avec 
stockage dans la memoire "EEPROM"; 
configurer le fonctionnement du module; 
surveiller le fonctionnement de la boTte avec envoi 
des messages d'erreurs eventuels; avec en parti- 
culier la surveillance de la tension d'alimentation et 
des valeurs stockees dans la memoire. 

Les modes de fonctionnement du module (1 8) sont par 
exemple les suivants : 

mode mesure; 

mode configuration (acquisition du nombre des 
capteurs); 

mode de reglage semi-automatique des angles 
(calcul des parametres de I'algorithme). 



Tous les parametres de configuration et de calibration 
du tablier sont transmis a I'indicateur de poids (9) soli- 
daire du chariot (20) par exemple. 
Des que la batterie n'a plus la charge suffisante pour 

5 eviter toute erreur de lecture, le boTtier bloque les me- 
sures jusqu'a son remplacemenL 
La batterie (15) sert a alimenter le module (23) d'alimen- 
tation des capteurs et le module (24) d'alimentation de 
Pelectronique (tension de reference a correction ratio- 

10 metrique). 

La liaison sortie (19) - indicateur (9) peut se faire par 
cable (25). 

Bien entendu, I'invention n'est pas limitee aux mo- 
des de realisation decrits et represents pour lesquels 
75 on pourra pr6voir d'autres variantes en particulier dans : 

le nombre et le type de capteurs; 
le type de liaison entre le boTtier et I'indicateur; 
les caracteristiques des modules (amplificateurs, 
20 convertisseur, micro-controleur, module de stocka- 
ge) entrant dans la composition du boTtier; sans 
pour cela sortir du cadre de I'invention. 



25 Revendicatlons 

1. Tablier peseur monobloc (1) du genre comportant 
des fourches (2), des bras de liaison (3) reliant les- 
dites fourches, des bras de liaison (4) relies de ma- 

30 ni&re coulissante a des chemins de roulement (5) 
appartenant a deux mats (6), des capteurs (7), ge- 
neralement a jauge de contrainte, intercaies entre 
lesdits bras de liaison (3) et (4), un boTtier de rac- 
cordement (8), solidaire du tablier mobile (3,4), as- 

35 socie a une unite de conversion analogique/nume- 
rique (11) et a un micro-controleur (12) interpretant 
les mesures et transmettant les resultats a un indi- 
cateur de poids (9) solidaire du support (10) auquel 
les mats (6) sont relies; 

40 caracterise en ce que I'unite de conversion analo- 
gique/numerique (11) est realisee au moyen d'un 
convertisseur multivoies, dont le nombre de voies 
correspond au nombre de capteurs intercaies entre 
les bras de liaison (3) et (4), apte a mesurer simul- 

45 tanement et a memoriser les diverses valeurs de 
charge donnees par lesdits capteurs; en ce que le 
micro-controleur effectue automatiquement le re- 
glage des angles, configure le fonctionnement du 
module, realise la moyenne des valeurs converties 

so et stocke les divers parametres de fonctionnement, 
et en ce que la liaison entre le boTtier de raccorde- 
ment (8), solidaire du tablier mobile (3,4), et I'indi- 
cateur de poids (9), solidaire des mats fixes (6), s'ef- 
fectue au moyen d'un emetteur/recepteur(1 3,14), a 

55 faisceau directif infrarouge, qui transmet les infor- 
mations num6riques relatives en particulier aux re- 
sultats des mesures de poids. 
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2. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caracterise 
en ce que le boitier (8) comporte, en amont du con- 
vertisseur A/N (1 1 ), pour chaque capteur (7), un mo- 
dule d'amplification (16) pr6c6de d'un filtre passe- 
bas passif , ayant une frequence de coupure de 20 s 
Hz, et suivi d'un filtre actif du deuxieme ordre centra 
sur 5 Hz. 

3. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caracteris6 

en ce que le convertisseur A/N (11) comporte, en 10 
interne, un filtre num6rique passe-bas a frequence 
de coupure programmable. 

4. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caract6ris6 

en ce que le micro-controleur (12) est associe au is 
module (17),de stockage des paramfctres,du type 
"EEPROM". 

5. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caract6ris6 

en ce que le micro-controleur (12) est associe k un 20 
module (18),de configuration du fonctionnement de 
Pensemble, comportant un bouton poussoir de prise 
de mesure des valeurs du capteur lors du r^glage 
des angles, des interrupteurs aptes k s6lectionner 
le mode de fonctionnement et des n LED° de visua- 2s 
lisation associes auxdits interrupteurs. 

6. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caracteris6 
en ce que le micro-controleur (12) est associe a une 
carte de sortie RS 232 (19). 30 

7. Tablier peseur, selon la revendication 1 , caracterise 
en ce que le tablier mobile (3,4) comporte un tiroir 
batterie (15) interchangeableapte a alimenter les 
capteurs (7), le boitier (8) et l'6metteur (13). 35 

8. Tablier peseur, selon la revendication 7, caracteris6 
en ce que le signal donnant la tension de la batterie 
rechargeable (15) est relte au boitier (8) qui trans- 
met ledit signal numeris<§ k h'ndicateur (9). 40 
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